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 โครงงานเครื่องบอกพิกัดดวยระบบ GPS (Global Positioning System) ผานเครือขายระบบ 
GSM (Global System for Mobile Communications) จะเปนโครงงานสรางเครื่องบอกพกิัดดวย
ระบบ GPS ผานเครือขายระบบ GSM ซ่ึงแยกพจิารณาไดดังนี ้
โครงงานสรางเครื่องบอกพิกัดดวยระบบ GPS ผานเครือขายระบบ GSM แบงออกเปน 2 
สวนคือ สวนที่เปนภาคสงและสวนทีเ่ปนภาครับ โดยในสวนของภาคสงประกอบดวยเครื่องรับ
สัญญาณ GPS เปนตัวรับสัญญาณจากดาวเทียมเพื่อคํานวณหาคาพกิดัและมีชุดวงจร GPRS  ทํา
หนาที่เปนตัวสงขอมูลพิกัดที่ไดจาก GPS ไปใหกับเครือ่งผูใชบริการ (Mobile) ที่ภาครับผานทาง
เครือขายระบบ GSM โดยใชบริการ SMS ซ่ึงมีไมโครคอนโทรลเลอรเปนตัวควบคมุการทํางานของ




















- ผศ.ดร.รังสรรค ทองทา  อาจารยที่ปรึกษาโครงงานผูเปดโอกาสใหผูจัดทําไดเรียนรูการทํา
โครงงานนี้ และใหคําปรึกษา ขอเสนอแนะที่เปนประโยชน และไดดแูลผูทําโครงการอยาง
ใกลชิด 
- นายอาทิตย  เสนารักษ (พี่หนุม รุน 10) ,อ. สมิง เติมพรมราช และ อ.อํานวย ทจีันทกึ ซ่ึง
เปนผูใหความชวยเหลือ และใหคําปรึกษาในการทําโครงงาน  
- บุคคลากรสาขาวิชาวิศวกรรมโทรคมนาคม สนับสนุนการดําเนินงาน 
- พี่นองสาขาวิศวกรรมโทรคม ซ่ึงใหกําลังใจตลอดมา 
 
และที่ขาดไมได ขอกราบขอบพระคุณบดิาและมารดาของผูจัดทํา ที่ไดอบรมเลี้ยงดู ให
โอกาสทางการศึกษา สนับสนุน และคอยใหกําลังใจตลอดมา 
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กําหนดไวหรือมีการทุจริตใดๆกับสินคาหรือพัสดุที่ได บรรทุกไปหรอืไม ในระหวางการเดนิทาง 





ยังเบอรโทรศัพทของ GPRS MODULE ระบบของอุปกรณกจ็ะทําการสงตําแหนงละติจูด,ลองติจูด
,เวลาและสถานะของGPS บนรถบรรทุกนั้นมาให 
ดังนั้นโครงงานนี้จึงไดทําการศึกษาระบบการบอกพิกดัตําแหนงดวยระบบ
ดาวเทยีม  GPS (Global Positioning System) การรับสงขอมูลผานเครือขายโทรศัพทเคลื่อนที่ใน
ระบบ GSM (Global System for Mobile Communications) และ SMS (General Packet Radio 
Services) การประมวลผลขอมูล การออกแบบชุดแสดงสถานะและการออกแบบชุดอุปกรณภาคสง  
ประกอบดวยอุปกรณระบุตาํแหนงดวยดาวเทียมคือชุดวงจร GPS อุปกรณรับสงขอมูลคือชุดวงจร 
GPRS อุปกรณประมวลผลขอมูลคือไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) เนื่องจากในปจจุบนั













 1) เพื่อศึกษาหลักการทํางานของระบบ GPS  
2) ศึกษาการใชงานและการประยุกตใชงานชุดวงจร GPS   
 3) เพื่อศึกษาหลักการทํางานของระบบ GSM 
4) ศึกษาการใชงานและการประยุกตใชงานชุดวงจร GPRS   
5) เพื่อศึกษาโปรแกรมควบคุมและการประยุกตใชงานไมโครคอนโทรลเลอร     
     (Microcontroller) 
6) เพื่อศึกษาวธีิการสื่อสารขอมูลและการประมวลผลขอมูล 
 7) เพื่อศึกษาการใชงานระบบ GPS 
 8) เพื่อศึกษาหาความรูเพิ่มเตมิไดดวยตวัเองอยางมีประสิทธิภาพ  
  9) เพื่อนําความรูที่ไดจากการศึกษาจากภาคทฤษฎีของวชิาตาง ๆ ที่ไดศึกษามาปฏิบตัิและ  
                  ประยุกตใช  เพื่อสรางชิ้นงานขึ้นมาและสามารถนําไปใชงานจริงได 
  
1.3 ขอบเขตของโครงงาน 
 เนื่องจาก GPS มีขอจํากัดคือสามารถบอกตําแหนงไดเมื่ออยูนอกอาคารหรือในบริเวณกลางแจง
เทานั้นจึงทําใหโครงงานนี้สามารถทํางานไดอยางสมบูรณ โดยบอกตําแหนงไดอยางถูกตองเมื่อภาคสงอยู




 1) ติดตั้งอุปกรณ GPS  
 2) ติดตั้งอุปกรณ GPRS 
 3) ควบคุมการทํางานของอุปกรณภาคสงดวยไมโครคอนโทรลเลอร 
  
1.3.2 การเลือกใชซอฟทแวร 
  การใชซอฟทแวรสําหรับโครงงานนี้ไดเลือกใชภาษาแอสแซมบลี เนื่องจาก
ภาษาแอสเซมบลีเปนภาษาระดับต่ําที่มีความใกลเคียงกับภาษาเครื่อง จึงมีความรวดเร็วในการ
ทํางานมากกวา มีความแนนอนทางดานเวลาและที่สําคญัสามารถใชเปน AT Command ได ซ่ึง






 1) ศึกษาตําราและคนหาขอมูล 
 2) ปรึกษาอาจารยที่ปรึกษาโครงงานเพื่อวางแผนการจัดทาํโครงการ 
 3) นําเสนอโครงการเพื่อพิจารณาอนุมัต ิ
 4) ศึกษาการใชงานชุดวงจร GPS 
4) ศึกษาการใชงานชุดวงจร GPRS 
 5) จัดเตรยีมวสัดุอุปกรณและวัสดุตางๆ 
 6) ทดสอบการทํางานของ SMS 
 6) ทดสอบการทํางานของ GPS 
 7) เขียนโปรแกรมควบคุมฮารดแวรทดสอบการทํางานของภาคสงดวยไมโครคอนโทรล 
      เลอรโดยการสงขอมูลไปที่ผูใชบริการ 
 8) ประกอบในสวนแบตเตอรี่ เปนแหลงจายพลังงานใหกับอุปกรณ 
9) ทดสอบและแกไขการทํางานของโครงการ 
10) จัดทํารายงานของโครงการ 
11) สรุปและประเมินผล  
 
1.5 ผลท่ีคาดวาจะไดรับ 
1) ไดเรียนรูหลักการทํางานของอุปกรณตรวจจับตําแหนงระบบ GPS และหลักการทํางาน  
    ของอุปกรณสงขอมูล SMS  
2) ไดเรียนรูการเขียนโปรแกรมควบคุมและการประยุกตใชงานไมโครคอนโทรลเลอร 
     (Microcontroller) 
3) ไดเรียนรูการทํางานของวงจรอิเล็กทรอนิกส 
4) ไดเรียนรูการสื่อสารขอมูลและการประมวลผลขอมูล 
5) ไดเรียนรูวธีิการใชงาน GPS 
 6) ไดเรียนรูการทํางานเปนทมีและไดนําความรูที่ไดจากการศึกษามาปฏิบัติและประยกุตใช 
















ระบบ GPS ผานเครือขายระบบ GSM นี้ขึ้นมา 
 การทํางานของเครื่องบอกพิกัดนี้จะทาํงานโดยตัวเครื่องจะสงพิกัดโดยผาน
ระบบ  SMS แลวเมื่อใดก็ตามที่มีการโทรเขามายังGPRS MODULE ตัวเครื่องจะทําการสงขอมูลที่
ประกอบดวยรหัสที่แสดงถึงสถานะพรอมกับขอมูลพิกัดตําแหนงละติจดู,ลองติจูด,เวลาและสถานะ






















ทัน โดยไมตองคอยพะวงวารถจะมาหรือยงั  









































3.1 รูปทรงสณัฐานของโลก [1] 
 โลก (Earth) มีลักษณะเปนรูปทรงรี (Oblate Ellipsoid) คือมีลักษณะปองตรงกลาง ขั้ว
เหนือ-ใต แบนเล็กนอย แตพื้นผิวโลกทีแ่ทจริงมีลักษณะขรุขระ สูง ต่ํา ไมราบเรียบสม่ําเสมอ 
พื้นผิวโลกจะมีพื้นที่ประมาณ 509,450,000 ตารางกิโลเมตร มีเสนผาศูนยกลางทีศู่นยสูตร ยาว 
12,757 กิโลเมตร มีเสนผาศูนยกลางจากขั้วโลกเหนือถึงขั้วโลกใต 12,714 กิโลเมตร จะเห็นวา
ระยะทางระหวางแนวนอน (เสนศูนยสูตร) ยาวกวาแนวตั้ง (ขั้วโลกเหนือ-ใต) จากลักษณะดังกลาว
นี้  ทําใหไมสามารถใชรูปทรงเรขาคณิตอยางงายแสดงขนาดและรปูรางของโลกไดอยางถูกตอง 
ดังนั้นเพื่อความสะดวกตอการพิจารณารูปทรงสัณฐานของโลกและในกิจการของแผนที่ จึงมีการใช
รูปทรงสัณฐานของโลกอยู 3 แบบ คือ ทรงกลม (Spheroid), ทรงรี (Ellipsoid) และยอีอยด (Geoid) 
 ทรงกลม หรือสเฟยรอยด เปนรูปทรงที่งายที่สุดจึงเหมาะเปนสัณฐานของโลกโดยประมาณ 
ใชกบัแผนที่ทีม่ีมาตราสวนเล็กมีขอบเขตกวางขวาง เชน แผนที่โลก แผนที่ทวีป หรือ แผนที่อ่ืน ๆ ที่
ไมตองการความละเอียดถูกตองสูง 
 ทรงรี หรืออิลิปซอยด โดยทัว่ไปคือรูปที่แตกตางกบัรูปทรงกลมเพียงเล็กนอย ซ่ึงจะมี
ลักษณะใกลเคียงกับสัณฐานโลกจริงมากจงึเหมาะสําหรับใชเปนพืน้ผิวการรังวดัและแผนที่ที่ตองการ 




ตลอด มีบางสวนทียุ่บต่ําลง บางสวนสูงขึ้น ขึ้นอยูกับความหนาแนนและแรงโนมถวงของโลก ทุกๆ 





รูปท่ี 3.1 ภาพตัดขวางแสดงพื้นผิวภมูิประเทศ เอลลิปซอยด และ ยีออยด ของรูปโลก 
 
3.2 ความรูพื้นฐานเกี่ยวกับภมิูศาสตรโลก [1] 
 ลักษณะรูปทรงสัณฐานของโลกมีลักษณะกลมแบบ Spheroid แตในทางปฏิบัติเราถือวา
โลกมีลักษณะทรงกลมทางเรขาคณิต ดังนัน้ระบบพิกดัภมูิศาสตรของโลกจึงมีสวนประกอบตอไปนี้ 
 3.2.1 เสนวงกลมใหญ (Great Circle) คือ เสนรอบวงที่เราลากผานไปรอบผิวโลกโดยผานที่
ศูนยกลางวงกลม แลวบรรจบมาเปนวงกลม เรียกวา “วงกลมใหญ” ตัวอยางเชน เสนศูนยสูตร เสน
เมริเดียนที่อยูตรงขามกัน เสนแบงเขตมืด-สวาง 
 3.2.2 เสนวงกลมเล็ก (Small Circle) คือ เสนรอบวงที่เราลากผานไปรอบผิวโลกโดยไมผาน
ที่ศูนยกลางวงกลม แลวบรรจบมาเปนวงกลม ตัวอยางเชน เสนขนาน 
 3.2.3 เสนศูนยสูตร (Equator) คือ เสนที่ลากผานศูนยกลางวงกลมในแนวตะวนัออกและ
ตะวนัตก โดยจุดเริ่มตนของเสนที่ 0 องศา ทางตะวนัออก ซ่ึงเปนวงกลมใหญวงหนึ่งเชนกัน 
 3.2.4 เสนเมริเดียน (Meridians) คือเสนที่ลากผานศนูยกลางวงกลมในแนวเหนอืและใต 
โดยลากเชื่อมระหวางจุดขัว้โลกเหนือ และขั้วโลกใต 
 3.2.5 เสนเมริเดียนปฐม (Prime Meridian) คือเสนเมริเดียนที่ลากผานหอดูดาวที่ตําบล
กรีนิช (Greenwich) ประเทศอังกฤษ ใชเปนเสนหลักในการกําหนดคาลองติจูด ซ่ึงกําหนดใหมลีอง
ติจุดเปนศนูย ถาถือตามขอตกลงนานาชาต ิ ค.ศ. 1884 จะเรียกวา เสนเมริเดียนกรีนิช (Greenwich 
Meridian) ก็ได 
 3.2.6 เสนขนาน (Parallels) คือเสนที่ลากขนานกับเสนศนูยสูตร หรือ วงกลมเล็ก 
 3.2.7 ละติจูด (Latitude) หรือ เสนรุง คือ ระยะทางเชิงมมุที่วัดไปทางเหนือและใตของเสน
ศูนยสูตร นับจาก 0 องศาไปทางเหนือและทางใต 90 องศา 
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3.2.8 ลองกิจูด (Longitude) หรือเสนแวง คือ ระยะทางเชิงมุมที่วัดจากเมริเดียนปฐมซึ่งถือที่ 
0 องศา ตําบลกรีนิชเปนหลัก วัดไปทางตะวนัออก 180 องศาตะวนัออก และทางตะวันตก 180 องศา
ตะวนัตก 
3.2.9 อะซิมุท (Azimuth) เปนวิธีการที่คดิขึ้นมาเพื่อใชในการบอกทศิทาง คือวัดขนาดของ
มุมทางราบที่วดัจากแนวทิศเหนือหลักเวยีนตามเข็มนาฬกิามาบรรจบกบัแนวเปาหมายที่ตองการมุม 
ทิศอะซิมุทนี้จะมีคาตั้งแต 0 – 360 องศา และเมื่อวัดมุมจากเสนฐานทิศเหนือหลักชนดิใด กจ็ะเรยีก
ตามทิศเหนือหลักนั้น เชน อะซิมุทจริง, อะซิมุทกริด, อะซิมุทแมเหล็ก 
 
รูปท่ี 3.2 แสดงลักษณะการเอียงของแกนโลก 
 
รูปท่ี 3.3 แสดงเสนศูนยสูตร เสนขนาน เสนเมริเดียน และเสนเมริเดยีนเริ่มแรก 
3.3 การแบงเสนละติจูด (Latitude) และเสนลองกิจูด (Longitude) [2]   
 การแบงเสนละติจูดกับเสนลองกิจูดนัน้แบงไดดังนี ้
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 3.3.1 เสนลองกิจูดที่ลากจากขั้วโลดเหนือผานเมืองกรีนิช (Greenwich) ประเทศอังกฤษ มา
ตามพื้นผิวพภิพไปยังขัว้โลกใต ทางสากลถือวาเปนเสนสมมติศูนยกําเนดิ (เสน 0) 
 3.3.2 เสนลองกิจูดจะถูกแบงไปทางทิศตะวันออก 180 เสน และแบงไปทางทิศตะวนัตก 
180 เสน เสน 0 จะเริ่มจากเมืองกรีนิช (Greenwich) ประเทศอังกฤษ หางกันเสนละ 1 เสน 180 
ตะวนัออก กับเสน 180 ตะวนัตก คือเสนเดียวกัน ดังรูปที่ 2.5.1 
 3.3.3 แบงเสนละติจูด โดยการนับออกจากเสนศูนยสูตร (Equator) ซ่ึงเปนเสนสมมติแบง
กึ่งกลางโลกตามขวาง ไปทางเหนือ 90 เสน หางกันเสนละ 1 เรียกวา เสนละติจดูเหนือและเสน
ละติจูดใต ดังรูปที่ 2.5.2 
 จุดพิกดัภูมิศาสตรยังบอกระยะเวลาที่แตกตางกันของตําบลตาง ๆ โดยอาศัยการคํานวณจาก
เสนลองกิจูดทีต่างกันตามพกิดัภูมิศาสตรดงันี้ 
 
          
              รูปท่ี 3.4 การแบงเสนละติจูด        รูปท่ี 3.5 การแบงเสนลองกิจูด 
 
 
3.4 การคํานวณพิกัดยีออเดติคระหวางจุดสองจุด [3] 
 การคํานวณคาพิกัดของผลตาง ของสามเหลี่ยมหรือวงรอบ ในทีน่ี้จะเปนการคํานวณพิกัดยี
ออเดติก (Geodetic Coordinate) หรือพกิัดภูมิศาสตร บางทีเรียกวา Spheroid Coordinate การ
คํานวณพิกัดนีถ้าเปนสามเหลี่ยม มุมของสามเหลี่ยมจะตองเปน Spherical Angle และระยะจะเปน
ระยะยีออเดตกิหรือระยะบนผิวทรงรี (Spheroidal Distance) ซ่ึงอางอิงโดยใชระดับน้ําทะเลปาน
กลางแทน แตในทางปฏิบัตกิารคํานวณระยะจะเปน Plane Distance ซ่ึงจะตองคํานวณตามวิธีการจงึ
จะไดคาถูกตอง 
 เมื่อทราบคาพิกัดภูมิศาสตรของจุดสองจุด  และเมื่อตองการจะทราบวา จุดสอง
จุดนี้มีระยะทางหางกันเทาไหร โดยที่ระยะทางที่หางกันนั้นมีคาไมเกิน 12 กิโลเมตร  สามารถใช
สูตรของ Gauss Mid Latitude Formula for short line ไดคอื 
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b       
a = กึ่งแกนสัน้ของโลก 
    a  b = กึ่งแกนยาวของโลก 




     A    
                                                                                                             =?km  
 
          B 
 
รูปท่ี 3.6 คากึ่งแกนโลกและระยะหางระหวางจุดสองจุด 
 
 
φ1 = ละติจูดของจดุ A 
φ2 = ละติจูดของจดุ B 
λ1 = ลองกิจูดของจดุ A 
λ2 = ลองกิจูดของจดุ B 
∆φ = |φ2 - φ1| 
∆λ = |λ2 - λ1| 
φm = (φ1+φ2)/2 
Mm =  
2







Nm = 2 2 1/ 2(1 sin )
a
e mφ−  



















∆ °  
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S = (S1+S2)/2 
 
 
คาคงที่ทรงกลมโลก (Spheroidal Distance) 
 
ตารางที่ 3.1 คาคงที่ทรงกลมโลก (Spheroid Distance) 
 
คาคงที ่ Everest Spheroid 
(ใชในประเทศไทย) 
WGS84 (GRS1980) Spheroid 
(International) 
a = กึ่งแกนยาวของโลก 6377276.345 เมตร 6378137 เมตร 
b =กึ่งแกนสั้นของโลก 6356075.413 เมตร 6356752.3 เมตร 































4.1 GPS คืออะไร [4] 
 GPS ยอมาจาก Global Positioning System คือระบบที่ระบุตําแหนงทุกแหงบนโลกจาก
กลุมดาวเทยีม 24 ดวงที่โคจรอยูรอบโลก ซ่ึงถาเรามีอุปกรณรับขอมูลติดตั้งอยูจะทําใหสามารถ
แสดงตําแหนงนั้นอยางแมนยํา 
 
4.2 สวนประกอบของเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GPS [5] 
 โดยทั่วไปเครื่องรับสัญญาณดาวเทยีม (Receiver) ประกอบดวย 3 สวนคือ 
 
 
รูปท่ี 4.1 แสดงสวนประกอบของระบบดาวเทียม GPS 
 
 4.2.1 ตัวเคร่ือง (Body) ลักษณะตวัเครื่องทีเ่ราใชงานอยูม ี2 ลักษณะ คือ 
  1) ตัวเคร่ืองแบบสําเร็จรูป  เปนลักษณะของเครื่องที่พรอมใชงานแลว  
คือจะมีจอแสดงผลในตัวเองเลย คาละติจูดและลองกจิูดที่ไดจะแสดงไวบนจอภาพของตัวมันเอง
เลย ซ่ึงมีขายในทองตลาดมากมายหลายรุน โดยบางรุนที่มีราคาแพงขึ้นจะมีโปรแกรมแสดงแผนที่
ในตวั เองเลย ซ่ึงยิ่งทําใหการใชงานมีความสะดวกมากยิง่ขึ้น 
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รูปท่ี 4.2 ตัวเครื่องแบบสําเรจ็รูป 
 
  2) GPS Module เปนลักษณะของชุดวงจร GPS ที่มีเฉพาะในตัวโมดลูเทานั้น ซ่ึง
มันเปนสวนทีป่ระมวลคาของขอมูลตาง ๆ ที่รับมาจากดาวเทียม GPS ซ่ึงในการจะนาํขอมูลที่ไดรับ
การประมวลผลมาใชนั้นจําเปนที่จะตองติดตั้งสวนประมวลผลเพิ่มเติมเขาไป  ซ่ึงอาจจะ  
เปนคอมพิวเตอร  PC หรือ  Notebook ที่มีโปรแกรมแผนที่อยู  คาที่ไดจากชุดวงจรก็จะ
สามารถนํามาแสดงบนแผนที่ได ซ่ึงเปนชุดวงจร GPS ที่นํามาใชงานในโครงงานนี ้
 
 
รูปท่ี 4.3 ลักษณะชดุวงจร GPS  
 
4.2.2 สวนใหพลังงาน (Power Supply)  
 ใชแบตเตอรีแ่บบกระแสตรง 9 โวลต 




รูปท่ี 4.4 ลักษณะสายอากาศชุดวงจร GPS   
 
4.3 การทํางานของ GPS [5], [6] 
 หลักการพื้นฐานของ  GPS เปนเรื่องงายๆ  แตอุปกรณของเครื่องมือถูกสรางขึ้น
ดวยวิทยาการขั้นสูง  การทํางาน  GPS คือ  
 4.3.1 หลักพื้นฐานของ GPS: Satellites Triangulation 
 หลักการ : ดาวเทียม GPS ทุกดวงมีรหัสประจําตัว ทําใหเครื่องรับสัญญาณ GPS รูวากําลัง
รับสญัญาณจากดวงไหน เลขที่เห็นบน Satellite View ก็คือเลขประจําตัวของดาวเทยีมนั่นเอง 
ดาวเทยีม Navstar GPS ที ่DoD (Department of Defense-กระทรวงกลาโหมอเมริกัน) ปลอยข้ึนไป
นั้นมีทั้งหมดอยางนอย 24 ดวงที่กําลังใชงานอยู ในจํานวนนี้มีดาวเทียมสํารองสามดวง อยาแปลกใจ
ที่เห็นเลขประจําดาวเทียมเกนิ 24 ทั้งนี้เพราะดวงแรกนัน้ถูกยิงขึ้นไปตั้งแตป 1978 แตละดวงมีอายุ
การใชงาน 10 ป ดวงหลัก ๆ ที่มีเลขมาก ๆ เปนดวงทีป่ลอยข้ึนไปชดเชยดาวเทยีมที่หมดอายไุป 
ดาวเทยีม GPS ไมอยูกับที่ แตละดวงโคจรรอบโลกครบ 1 รอบทุก 12 ช่ัวโมง มีการกําหนดวงโคจร
ใหดาวเทยีมทัง้ 24 นี ้ครอบคลุมกระจายอยูทั่วโลกไมวาจะเปนเวลาใด ณ ตําแหนงใดตําแหนงหนึง่
บนผิวโลก จะมีดาวเทียมอยูเหนือเสนขอบฟาอยางนอยส่ีดวงคอยสงสัญญาณนําทางแกเครื่องรับ 
GPS โดยเราอาศัยตําแหนงของดาวเทยีมในอวกาศเปนจดุอางอิง แลววัดระยะจากดาวเทียม 4 ดวง 
และใชหลักการทางเรขาคณิตในการคํานวณหาตําแหนงบนพื้นโลก 






ตัว ถาเครื่องรับ GPS มี Satellite View ดาวเทียมวงในที่เห็นจะเปนดาวเทียมที่อยูเหนอืหัวเราเปนมมุ









คล่ืนวิทยุ : ความเร็ว=186,000 ไมลตอนาที 
4.3.3 การวัดระยะเวลาที่คล่ืนวิทยุใชในการเดินทางของ GPS 
จะตองใชนาฬกิาที่แมนยํามาก ถา PRN CODE จากดาวเทียมมีขอมลูเวลาที่คล่ืนเริ่มออก
เดินทางจากดาวเทียมเมื่อคล่ืนสัญญาณจากดาวเทียมและคลื่นสัญญาณจากเครื่องรับ  
GPS มี  Synchronize และจะตองใช Atomic Clock ในการวัดเวลา สวนเวลาที่ใชในการเดินทางจะ
ส้ันมากประมาณ 0.06 วินาที คือ เวลาของเครื่องรับ GPS ×เวลาของดาวเทียม สวนการบอกตําแหนง 
GPS ยังเปนเวลาที่มีความแนนอนถึง 10 นาโนวินาทีหรือดีกวา 
 
4.4 คล่ืนสัญญาณดาวเทียม GPS 
 4.4.1 รหัสคล่ืนพาหะ (Carrier Code) มีอยู 2 ความถี่คือ 
 - L1 Code ซ่ึงมีความถี่ 1575.42 MHz 
- L2 Code ซ่ึงมีความถี่ 1227.6 MHz 
4.4.2 Pseudo Random Noise Code ประกอบดวย 
- C/A Code (Coarse / Acquisition Code) ซ่ึงมีความถี่ 1.023 MHz 
มีการมอดูเลตกับคลื่นพาหะ L1 รูปแบบของคลื่น (Pattern ของ 0,1) มีการซ้ํากันทกุ 1023 
bits รูปแบบของคลื่นจากดาวเทียมแตละดวงมีลักษณะเฉพาะตวัไมซํ้ากัน มักใชในกิจการของ
พลเรือน (Standard Positioning Service) 
- P-Code (Precision Code) ซ่ึงมีความถี่ 10.23 MHz 
สูตร : ระยะทาง = ความเร็ว×เวลาที่ใชเดินทาง 
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มีการมอดูเลตกับคลื่นพาหะ L1 และ L2 มีการเขารหัสเปนแบบ Y-code ใน Anti-Spoofing 
mode เครื่องรับจะตองมีอุปกรณในการถอดรหัส Y-code จึงจะสามารถเขารหัสไดจะใชในกิจการ
ทางทหาร (Precision Positioning Service: PPS) ผูที่ใชจะตองไดรับการอนุญาตจากรัฐบาลสหรัฐฯ 
กอน 
-Navigation Code ซ่ึงมีความถี่ 50 Hz 
มีการมอดู เลตกับคลื่นพาหะ  P-Code และ  C/A Code มีขอมูลวงโคจรของ
ดาวเทียม  (Ephemeris) การปรับแกเวลา (Clock Correction) และขอมลูอ่ืน ๆ ของระบบ 
 
รูปท่ี 4.5 GPS Satellite Signals 
 
 
4.5 การอานคาขอมูลจาก GPS โมดูล [7], [8] 
 การอานคาขอมูลจากเครื่องรับสัญญาณ GPS (GPS Module Receiver) ผานพอรทอนุกรม 
(Serial Port) เราจะใชมาตรฐานของ NMEA (The National Marine Electronics Association) เปน
มาตรฐานในการอานขอมูล ซ่ึง NMEA เปนมาตรฐานที่ยอมรับในการสงขอมูล Marine Electronics 
ไปยังเครื่องคอมพิวเตอรหรืออุปกรณอ่ืน ๆ ขอมูลที่เครื่องรับสัญญาณ GPS สงมาจะประกอบดวย 
PVT (Position, Velocity, Time) ซ่ึงขอมูลที่สงมาจะมีลักษณะเปนไลนเรียกวา Sentence มาตรฐาน
ของแตละ Sentence จะขึ้นอยูกับอุปกรณแตละรุนหรือบริษัทแตจะมีลักษณะทีเ่ปนมาตรฐานของ 
NMEA และทกุ ๆ ประโยค NMEA จะตองมีอักษรขึ้นตน (Prefix) เปนการกําหนดชนิดของประโยค 
NMEA สําหรับเครื่องรับ GPS จะมีอักษรขึน้ตนดวย GP อ่ืน  ๆ คือ LC=Loran-C receiver, OM=Omega 
Navigation receiver, II=Integrated Instrumentation (eg. AutoHelm Seatalk system)  
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ขอกําหนดของประโยค NMEA โดยทั่วไปมีดังนี ้
 - ในแตละประโยค NMEA จะตองขึ้นตนดวยเครื่องหมาย $ กอน prefix 
 - แตละประโยค NMEA จะตองมีความยาวไมเกิน 80 อักขระ 
 - รายการของขอมูลจะถูกแยกดวยเครื่องหมายคอมมา (,) 
 - ขอมูลจะมีลักษณะเปนรหสั ASCII 
 - ขอมูลจะเปลีย่นแปลงตามความเที่ยงตรงที่บรรจุอยูในขอความ 
 - มีการ Checksum ที่ทาย Sentence ซ่ึงอาจจะเช็คหรือไมเช็คโดยหนวยการอานขอมูล 
 - การ Checksum ประกอบดวยเครื่องหมาย * และ อีก 2 ตวัเลขฐาน16 (HEX) แสดงการ   
                Exclusive OR ของอักขระทั้งหมด 
 
 การเชื่อมตอ ฮารดแวร ของชุดอุปกรณ GPS จะเปนการเชื่อมตอแบบอนุกรม โดยใช RS-
232 เชื่อมตอกับคอมพิวเตอรทั่วไปเราตองการสายนําสัญญาณเพียง 2 เสน คือสงเสนที่สงขอมูลออก
จาก GPS และ Ground มีเพียงบางกรณีเทานั้นที่จะใชสายเสนที่ 3 ในการรับขอมูลจากอุปกรณอ่ืน ๆ 
เขาตัว GPS module ความเร็วในการสงขอมูลจะมีการปรับไดตามมาตรฐานโดยสวนใหญที่พบเหน็
กันทั่วไปคือแบบ  0183[4800 baud rate,8 bits of data, no parity,และ 1 stop bit] ซ่ึงจะทวนสัญญาณ
ทุก ๆ 1 วินาที เราสามารถใชมาตรฐานอื่น ๆ ก็ไดหากเราตองการอัตราการสงขอมูลที่สูงหรือต่ํากวา
นี้ เชน แบบ 0180 และ 0182[1200 baud rate,8 bits of data, no parity,และ 1 stop bit]  
 
4.5.1 NMEA Sentence [7], [8] 
 คําขึ้นตนของประโยค NMEA คือชนิดของขอมูลเพื่อกําหนดสวนอื่นของประโยค NMEA 
โดยแตละชนดิของขอมูลจะถูกกําหนดโดยมาตรฐานของ NMEA เชนประโยค GGA จะใชในการ
เจาะจงขอมูลที่สําคัญ เชนพิกัดของ GPS module ในประโยคอื่น ๆ อาจจะมกีารบอกขอมูลใน






GGA   Global Positioning System Fix Data (เจาะจงขอมูลที่สําคัญ)  
123519   Fix taken at 12:35:19 UTC   
4807.038, N  ละติจูด (Latitude) 48 องศาเหนือ 07.038 ลิปดา  
01131.000, E  ลองกิจูด (Longitude) 11 องศาตะวนัออก 31.000' ลิปดา   
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1=กําหนดคณุภาพ : 0 = ผิดพลาด 
1 = GPS fix (SPS) 
2 = DGPS fix 
3 = PPS fix 
4 = เวลาจริงของ Kinematics 
5 = ทศนิยม RTK 
6 = ประมาณการ (คํานวณการสิ้นสุด) 
7 = ควบคุม input 
8 = Simulation 
08   จํานวนของดาวเทียมที่มกีารติดตาม 
0.9   ความเทียงตรงของตําแหนงในแนวดิ่ง 
545.4, M  ความสูงเหนือระดับน้ําทะเล (เมตร) 
46.9, M   ความสูงเหนือระดับน้ําทะเล ทรงกลมของโลกแบบ WGS584 (เมตร) 





GSA   ขอมูลดาวเทียมทั้งหมด 
A   เลือกโดยอัตโนมัติ 2D หรือ 3D fix (M = ควบคุมเอง)  
3   3D fix – คาประกอบดวย:1= no fix 
2= 2มิติ (2D fix) 
3= 3มิติ (3D fix) 
04, 05…  รหัส PRNs ของดาวเทยีมถูกใชเพื่อการกําหนด (fix) (ในอวกาศใช 12) 
2.5   PDOP (ความเที่ยงตรง) 
1.3   ความเที่ยงตรงในแนวราบ (HDOP) 
2.1   ความเที่ยงตรงในแนวดิ่ง (VAOP) 







RMC   บอกขอมูลที่เล็กที่สุดของ GPS  
123519   กําหนดการกระทําที่เวลา 12:35:19 UTC 
 A   สถานะ A= ทํางาน หรือ V= เฉย 
4807.038, N  ละติจูด 48 องศาเหนือ 07.038 ลิปดา 
01131.000, E  ลองกิจูด 11 องศาตะวนัออก 31.000 ลิปดา 
22.4   ความเร็วบนพืน้โลก (knots) 
84.4   มุมของติดตามดาวเทยีมในหนวยองศา 
23394   วันที่ 23 เดือน 3 (มีนาคม) ป ค.ศ. 1990 
003.1, W  การเปลี่ยนแปลงของสนามแมเหล็ก 





GSV   ขอมูลดาวเทียมซึ่งมีรายละเอียดมาก 
2   จํานวนของประโยคสําหรับขอมูลทั้งหมด 
1   ประโยคที่ 1 ของ 2 
08   จํานวนของดาวเทียมที่รับได 
01   จํานวนดาวเทยีม PRN 
40   มุมเงย (evaluation), องศา 
083   มุมกวาด (azimuth), องศา 
46   คา SRN – ยิ่งสูงยิ่งด ี
สําหรับ 4 ดาวทียมขึ้นไปตอ 1 ประโยค 
*75   ตรวจผลรวมของขอมูล (checksum data), ขึ้นตนดวย * เสมอ 
 
$GPGLL 
ขอมูลที่เปนประโยค $GPGLL,4916.45,N,12311.12,W,225444,A,*31 จะมีความหมายดังตอไปนี ้
GLL   ตําแหนงทางภมูิศาสตร, ละติจูดและลองกจิดู 
4916.45, N  ละติจูด 49 องศาเหนือ 16.45 ลิปดา 
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12311.12, W  ลองกิจูด 123 องศาตะวนัตก 11.12 ลิปดา 
225444   กําหนดคาที่เวลา UTC 22:54:44 
A   ขอมูลทํางาน หรือ V (เฉยไมทํางาน) 
*31   ตรวจผลรวมของขอมูล (checksum data), ขึ้นตนดวย * เสมอ 
 
$GPVTG 
ขอมูลที่เปนประโยค $GPVTG,054.7,T,034.4,M,005.5,N,010.2,K จะมีความหมายดงัตอไปนี ้
VTG   การติดตามวงโคจรดาวเทยีม และ ความเร็วบนพื้นโลก 
054.7, T  ผลการติดตามวงโคจรดาวเทยีม 
034.4, M  ผลการติดตามวงโคจรดาวเทยีมแบบแมเหล็ก 
005.5, N  ความเร็วบนพืน้โลก, หนวยน็อต (knots) 

























นี้ไดใชการสงขอมูลแบบเอสเอ็มเอสโดยใช ชุดวงจรจีพีอาร เอสเปนเครื่องสงขอมูล  ดั้ง
นั้นเพื่อความเขาใจมากขึ้นจึงจะขอกลาวรายละเอียดเกี่ยวกับเอสเอ็มเอสดังนี ้
 




   5.1 โครงสรางระบบ SMS 
SMS ยอมาจากคําวา Short Message Service หรือเปนบริการสงขอความสั้นๆ ลักษณะการ





การสงขอมลูไปในทันท ี นอกจากนีแ้ลว SMS ยังสามารถสงขอความที่ไดรับมาตอไปยังหมาย 
เลขอื่นๆไดอยางไมจํากัดอกีดวย  
5.3วิวัฒนาการของการสงSMS 





จะเปนการใชสัญลักษณตาง ๆ ที่อยูในเครื่อง มาทําเปนตัวการตนู หนาคนทีแ่สดงอารมณตาง ๆ 
(Emoticon ) 
และเริ่มมีการใช “คํายอ” เพือ่เปนการประหยัดเนื้อที่ในการสง SMS (SMS Abbreviation) ที่สงได
เพียง 
160 ตัวอักษร ตอการสง 1 คร้ัง จนเปนที่นยิมกับผูใชมือถือทั่วไป 
 
5.4 ชุดวงจรจพีีอารเอส (GPRS Module) 
 ชุดวงจรจพีีอารเอสเปนลักษณะของ GPRS ที่มีเฉพาะตวัโมดูลเทานั้น โดยความสามารถใน
การทํางานสามารถทํางานไดเทียบเทากับโทรศัพทรุนที่สามารถเชื่อมตอ GPRS ไดทุกอยาง เชน 
โทรออก รับสายเขา สง SMS เปนตน แตเนื่องจากตวั GPRS เปนเพียงตัวโมดูลเทานัน้ ดังนั้นการที่
จะใชงานดังตวัอยางทีก่ลาวมาไดจะตองนาํฮารดแวรอ่ืนๆ มาเชื่อมตอกับตัวโมดูลเอง และตองเขียน
คําสั่งควบคุมการทํางานใหกับตัวโมดูลดวย AT Command ตัวโมดูลจึงจะสามารถทํางานได ซ่ึง
โมดูลตัวนี้ไดออกแบบมาเพือ่ใหสามารถทํางานรวมกับไมโครคอนโทรลเลอรไดโดยเฉพาะอยูแลว 
ดั้งนั้นจึงสามารถใชไมโครคอนโทรลเลอรควบคุมการทํางานของตัวโมดลูนี้ไดดงัที่ไดใชในโครงงานนี ้
                  
 
                           
 
































6.1 อะไรคือไมโครคอนโทรลเลอร [15] 
 6.1.1 ความหมายของไมโครคอนโทรลเลอร 
 ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) เปนชื่อของอุปกรณอิเล็กทรอนิกสแบบหนึ่งที่
รวมเอาหนวยประมวลผล หนวยคํานวณทางคณิตศาสตรและลอจิก วงจรรับสัญญาณอินพุต วงจร
ขับสัญญาณเอาตพุต หนวยความจํา วงจรกําเนิดสัญญาณนาฬิกาไวดวยกัน ทําใหสามารถนําไปใช
งานแทนวงจรอิเล็กทรอนิกสที่ซับซอนไดเปนอยางด ี ชวยลดจํานวนอุปกรณและขนาดของระบบ 
ในขณะที่มีขีดความสามารถสูง ภายใตงบประมาณที่เหมาะสม 
 ไมโครคอนโทรลเลอร มาจากคํา 2 คํารวมกันคือ “ไมโคร” (Micro) ซ่ึงหมายถึง
ไมโครโปรเซสเซอร (Microprocessor) ซ่ึงเปนอุปกรณประมวลผลขอมูลขนาดเล็ก ภายใน
ประกอบดวย หนวยประมวลผลกลางหรือซีพียู (CPU: Central Processing Unit) หนวยคํานวณทาง
คณิตศาสตร และลอจิก (ALU: Arithmatic Logic Unit) วงจรเชื่อมตอหนวยความจํา และวงจร





รูปท่ี 6.1 โครงสรางพื้นฐานของไมโครคอนโทรลเลอร 
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6.2 โครงสรางและสถาปตยกรรมของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลช [15] 
 ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 ซ่ึงมีหนวยความจําภายในเปนแบบแฟลช (flash 
memory) ของ Atmel Corporation มีเบอรขึ้นตนดวย AT89 เหตุผลที่ใชไมโครคอนโทรลเลอรแบบ
นี้ในการเรียนรูเพื่อใชงานไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 มีดวยกันหลายประการดังนี ้




 6.2.2 ตนทุนและเวลาในการพัฒนาระบบไมโครคอนโทรลเลอรลดลงอยางมาก เนื่องจาก
ไมตองใชเครือ่งมือพัฒนาจาํพวกอีมูเลเตอรและเครื่องโปรแกรมอีพรอม 
 6.2.3 บริษัทผูผลิตไดทําการผลิตไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลนี้ออกมาหลายเบอร และมี
ความสามารถแตกตางกันไป ทําใหมีทางเลอืกในการใชงานสูง 
 6.2.4 ดวยการใชหนวยความจําภายในตวัไมโครคอนโทรลเลอร ทําใหสามารถปองกันการ
คัดลอกขอมูลของหนวยความจําโปรแกรมไดเปนอยางด ี
 6.2.5 ในบางเบอรของไมโครคอนโทรลเลอรที่ผลิตโดย Atmel สามารถทําการโปรแกรม
ขอมูลในหนวยความจําไดโดยที่ไมตองถอดตัวไมโครคอนโทรลเลอรออกมาทําการโปรแกรมใหม 
หรือเรียกวา การโปรแกรมในวงจร หรือ ในระบบ (In-system Programming) ทําใหการพัฒนาหรอื
การซอมบํารุง  ตลอดจนการปรับปรุงหรืออัปเกรดขอมูลในหนวยความจําโปรแกรมทํา
ไดอยางสะดวก ภายใตงบประมาณที่ไมสูงมากนัก 
 6.2.6 ชุดคําสั่งและสถาปตยกรรมพื้นฐานเหมือนกับไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-
51 ของผูผลิตอื่น ไมวาจะเปนอินเทล, ซีเมนส หรือ ดัลลัส 
 
6.3 คุณสมบัตขิองไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 อนุกรม AT89xx 
 MCS-51 เปนไมโครคอนโทรลเลอรที่มีคุณสมบัติเหมาะแกการนํามาใชงานซึ่งคุณสมบัติ
ของ MCS-51 มีดังตอไปนี ้
 - เปนไมโครคอนโทรลเลอรที่ใชซีพียูขนาด 8 บิต 
 - ภายในมหีนวยความจําโปรแกรมเปนแบบแฟลชสามารถลบและเขียนใหมไดพันครั้ง 
 - หนวยความจาํขอมูลพื้นฐานเปนหนวยความจําแบบแรม ในบางเบอรจะมีหนวยความจํา  
                แบบอีพรอมเพิ่มเติม 
 - ขาพอรตเปนแบบสองทิศทาง สามารถใชงานเปนไดทั้งอินพุตและเอาทพุต 
 - มีวงจรสื่อสารอนุกรมแบบฟูลดูเพล็กซ 
 - ไทเมอร-เคานเตอรขนาด 16 บิตอยางนอย 2 ตัว 
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 - สามารถรองรับแหลงกําเนดิอินเตอรรัปตได 6 ประเภท 
 - สามารถขยายหนวยความจาํภายนอกเพิ่มเติมไดสูงสุด 64 กิโลไบต 
 - มีวงจรกําเนดิสัญญาณนาฬิกาอยูภายในชิป 
 - มีวงจรสื่อสารอนุกรมแบบ SPI สําหรับในอนุกรม AT89Sxx 
 - มีวอตชด็อกไทเมอรในตวัสําหรับในอนกุรม AT89Sxx 
 
6.4 การจัดขาของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 
 ไมโครคอนโทรเลอรตระกูล MCS-51 ทุกเบอรจะมีสถาปตยกรรมและขาใชงานพื้นฐาน
เหมือนกนั ดังแสดงในรูปที่ 6.2 โดยมีรายละเอียดขั้นตนดังนี ้
 - ขา Vcc ใชสําหรับตอไฟเลีย้ง +5V 
 - ขา GND เปนขากราวด สําหรับตอกับกราวดของระบบ 
 ขาพอรต 0 (P0.0-P0.7)มี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทั้งอินพุตและเอาทพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรต 0 ขาใดขาหนึ่งเปนอินพุตสามารถทําไดโดย
การเขียนขอมูล “1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย สงผลใหขาพอรตนั้นมีสถานะปลอยลอย 
(float) จึงมีอินพุตอิมพีแดนซสูงสามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได นอกจากนัน้ขาพอรตนี้ยงัถูก
ใชงานในการติดตอกับขาแอดเดรสไบตต่าํของหนวยความจําภายนอก (A0-A7) และขาขอมูล (D0-
D7) โดยใชกระบวนการมัลติเพล็กซเขาชวยเพื่อสลับการทํางานเปนไดทั้งขาติดตอแอดเดรสและขา
ขอมูล 
 ขาพอรต 1 (P1.0-P1.7) ม ี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทัง้อินพุตและเอาทพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรต 0 ขาใดขาหนึ่งเปนอินพุตสามารถทําไดโดย
การเขียนขอมูล “1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย นอกจากนัน้ในอนุกรม AT89Sxx จะใชขา 
P1.4-P1.7 เปนขาสําหรับเชื่อมตอแบบ SPI เพื่อทําการโปรแกรมขอมูลในระบบ 
 ขาพอรต 2 (P2.0-P2.7) ม ี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทัง้อินพุตและเอาทพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรตใดเปนอนิพตุ สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล “1” ไปยังแตละบติของพอรตที่ตองการติดตอดวย สงผลใหขาพอรตนั้นมสีถานะปลอยลอย 
(float) จึงมีอินพุตอิมพีแดนซสูงสามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได นอกจากนัน้ขาพอรตนี้ยงัถูก
ใชงานในการติดตอกับขาแอดเดรสไบตสูงของหนวยความจําภายนอก (A8-A15) 
 ขาพอรต 3 (P3.1-P3.7) ม ี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทัง้อินพุตและเอาทพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรตใดเปนอนิพตุ สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล “1” ไปยังแตละบติของพอรตที่ตองการติดตอดวย สงผลใหขาพอรตนั้นมีสถานะปลอยลอย 
(float) จึงมีอินพุตอิมพีแดนซสูงสามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได นอกจากนัน้ขาพอรต 3 ยัง
เปนขาที่มีหนาที่กาใชงานพิเศษ ดังมีรายละเอียดขั้นตนตอไปนี ้
 P3.0 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับขอมูลจากการสื่อสารแบบอนุกรม หรือขา RxD 
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P3.1 ใชเปนขาอินพุตสําหรับสงขอมูลจากการสื่อสารแบบอนุกรม หรือขา TxD 
P3.2 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 0 หรือขา INT0 
P3.3 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 1 หรือขา INT1 
P3.4 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณไทเมอรจากภายนอกชอง 0 หรือขา T0 
P3.5 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณไทเมอรจากภายนอกชอง 1 หรือขา T1 
P3.6 ใชเปนขาสัญญาณ WR ในกรณีที่ใชเชือ่มตอกับหนวยความจําภายนอก 
P3.7 ใชเปนขาสัญญาณ RD ในกรณีที่ใชเชือ่มตอกับหนวยความจําภายนอก 
ขารีเซต (Reset) ใชในการรีเซตการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร โดยในการปอน
สัญญาณเพื่อรีเซตสถานะที่ตองอยูในกรณีรีเซตอยางนอย 2 แมชชีนไซเคิล โดยที่วงจรกําเนิดสญัญาณนาฬกิา
ยังคงทํางานตอเนื่องไปอยางปกต ิ
ขา ALE/PROG (Address Latch Enable/Program Pulse input) เปนขาที่ใชในการควบคุม
การแลตซของขาพอรต 0 เมื่อมีการใชงานหนวยความจําภายนอก นอกจากนัน้ขานี้ยังใชเปนขา
สําหรับพัลสของการโปรแกรมสําหรับโปรแกรมขอมูลลงในไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ในรุน
ที่มีหนวยความจําโปรแกรมเปนแบบอีพรอม (EPROM) 
ขา PSEN (Program Store Enable) ขานี้ใชในการสงสัญญาณเพื่อรองขอติดตอกับ
หนวยความจําโปรแกรมภายนอก  และเมื่อไมโครคอนโทรลเลอรตองการอานขอมูล
จากหนวยความจําโปรแกรมภายนอก ตัวไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณออกมาที่ขานี ้ 2 
คร้ังในแตละแมชชีนไซเคิล แตถาหากตดิตอกับหนวยความจําขอมูลภายนอก ขานี้จะไมมีการสง
สัญญาณขอมูลใด ๆ ออกมา 
ขา EA/Vpp (External Access enable/Programming voltage Input) ใชสําหรับเลือกการ
ติดตอหนวยความจําโปรแกรมจากภายนอก หรือภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร ถาหากขานี้เปน 
“0” เปนการเลือกใหไมโครคอนโทรลเลอรติดตอกับหนวยความจําโปรแกรมภายนอก แตถาหากขา
นี้เปน “1” ซ่ึงเปนการเลือกใหไมโครคอนโทรลเลอรติดตอกับหนวยความจําโปรแกรมภายในตวั
ไมโครคอนโทรลเลอร นอกจากนี ้ ทีข่านี้ยังใชเปนขาอินพุตสําหรับรับแรงดันไฟสูงสําหรับการ
โปรแกรมหนวยความจําโปรแกรมภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร สําหรับไมโครคอนโทรลเลอร 
MCS-51 แบบแฟลชตองการแรงดันสําหรับการโปรแกรม +12V 





รูปท่ี 6.2 การจดัขามาตรฐานของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 
 
6.5 การใชงานเปนพอรตอินพุต 
 เนื่องจากพอรตทั้งหมดของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลชสามารถเปนไดทั้ง
อินพุตและเอาทพุตดังนั้นจึงมีความจําเปนอยางยิ่งตองทาํความเขาใจถงึการกําหนดลกัษณะการ
ทํางานใหแกพอรตของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลช 
 ในการกําหนดเปนพอรตอินพุต ตองเริ่มตนดวยการเขยีนขอมูล “1” มาทีแตละบิตของ
พอรตที่ตองการใชงานเปนอินพุต เพื่อหยุดการทํางานของเฟตที่ใชในการขับสัญญาณเอาทพตุของ
บิตนั้น ๆ ทําใหสัญญาณของพอรตเชื่อมตอเขากับวงจรพูลอัปภายในโดยตรง สงผลใหขาพอรตนั้น
มีลอจิกเปน “1” สามารถรับสัญญาณลอจิก “0” จากอุปกรณภายนอกไดงาย สัญญาณขอมูลจาก
อุปกรณภายนอกจะถูกสงเขามาแลวเก็บไวในวงจรบัฟเฟอรแตละพอรตแลวรอให CPU มาอานคา
เขาไปเมื่อเปนเชนนี้อุปกรณภายนอกที่เชื่อมตอกับพอรตอินพุตของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 
แบบแฟลชควรกําหนดใหทาํงานในสภาวะลอจิก “0” จะดีและสะดวกที่สุด (ซ่ึงในปจจุบันอุปกรณ






 โดยปกตแิลว ขาพอรตจะกําหนดใหมีลักษณะเปนเอาทพุตอยูแลว ดังนั้นจึงสามารถสง
ขอมูลออกไปไดงายดายและตรงไปตรงมา กลาวคือ เมื่อตองการสงขอมูล “0” ออกไปทางเอาทพตุก็
ให เขียนขอมูล  “0” ไปยังวงจรแลตช  ซ่ึงก็จะสงตอไปขับเฟต  ทําให เฟตทํางานที่ขา
พอรตที่กําหนดใหทํางาน ก็จะเกดิลอจกิ “0” ขึ้น ในทางตรงกันขามหากตองการสงขอมูล “1” 
ออกไป กใ็หเขียนขอมูล “1” ไปยังวงจรแลตช วงจรขับก็จะหยดุทํางานทําใหที่ขาพอรตเชื่อมตอกับ






 ในไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลชสมารถอานคาลอจิกจากพอรตได 2 ลักษณะ
คือ อานจากขาพอรตโดยตรงและอานจากวงจรแลตชของแตละพอรต 
 ในกรณีที่พอรตตอกับขาเบส ทรานซิสเตอรชนิด NPN และขาอิมิตเตอรของทรานซิสเตอร





6.8 ชุดวงจร MICROCONTROLLER  
 ชุดวงจรจพีีอารเอสเปนลักษณะของ GPRS ที่มีเฉพาะตวัโมดูลเทานั้น โดยความสามารถใน
การทํางานสามารถทํางานไดเทียบเทากับโทรศัพทรุนที่สามารถเชื่อมตอ GPRS ไดทุกอยาง เชน 
โทรออก รับสายเขา สง SMS เปนตน แตเนื่องจากตวั GPRS เปนเพียงตัวโมดูลเทานัน้ ดังนั้นการที่
จะใชงานดังตวัอยางทีก่ลาวมาไดจะตองนาํฮารดแวรอ่ืนๆ มาเชื่อมตอกับตัวโมดูลเอง และตองเขียน





                                       
 
































สวนเปนไปอยางสมบูรณ จงึไดทําการออกแบบในแตละสวนดังนี้  
 
7 การออกแบบภาคสง 
















7.2 Flow chart โปรแกรมการทํางานของโครงงานนี ้ 
 
 








FIX หรือ INVALID  จากนั้นก็สงคําสั่งการสงขอมูลดวย SMS ไปใหกับชุดวงจร GPRS ตามดวย































ตางๆ  ที่ เกี่ยวของ  ซ่ึงมีรายละเอียดในแตละสวนดังนี้  
 
8.1 การแสดงสถานะที่เคร่ืองผูใชบริการ(Client) 




  หมายความวา GPS ไมสามารถรับสัญญาณจากดาวเทยีมได ซ่ึงในอปุกรณ GPS ไฟบอก
สถานะจะตดิเปนไฟสีเหลืองคาง และในดานของขอมูล SMS ที่ไดจะแสดงวา “ INVALID ”   ซ่ึงจะ
คงสถานะเวลาครั้งสุดทายที่มีการรับสัญญาณจากดาวเทยีมได 
ดังรูป 8.1 




รูปท่ี 8.1 เครื่องโทรศัพทมือถือแสดงสถานะตําแหนงละติจูด,ลองติจูด,เวลาและสถานะ INVALID 
 
สถานะ GPS FIX  
  หมายความวา GPS สามารถ Connect กับดาวเทยีมไดแลว ซ่ึงในอปุกรณ GPS ไฟบอก
สถานะจะตดิเปนไฟสีเหลืองกระพริบๆ และในดานของขอมูล SMS ที่ไดจะแสดงวา “ GPS FIX ” 
ดังรูป 8.2 
 
   













































นี้ ทําใหสามารถสรุปสิ่งที่ไดจากโครงงาน ปญหาและอุปสรรค รวมทั้งขอเสนอแนะเกี่ยวของกบั
โครงงานไดดงันี้ 
9.1. สิ่งท่ีไดจากโครงงาน 
1) ไดรับความรูเกี่ยวกับหลักการทํางานของอุปกรณตรวจจับตําแหนง (GPS Module) และ
หลักการทํางานของอุปกรณสงขอมูล  SMS (GPRS Module)  ซ่ึงในโครงงานนี้ไดใช
ไมโครคอนโทรลเลอรเปนตัวควบคุมการทํางานของอุปกรณทั้งสอง 
2) ไดรับความรูเกี่ยวกับการสื่อสารขอมูลในระบบ GSM ดวย SMS ซ่ึงในโครงงานนีไ้ดใช
ชุดวงจร GPRS ในการสงขอมูลตําแหนงไปใหภาครับ 
3)  ได รับความรู เกี่ยวกับการเขียนโปรแกรมภาษาแอสเซมบลีในการควบคุม




 5) ไดรับความรูเกี่ยวกับการใชงาน GPS  
 6) ไดเรียนรูการเขียนและพัฒนาโปรแกรมควบคุม และการประยุกตใชงานไมโครคอนโทรลเลอรอยาง
ถูกตองดวยตัวเอง 
 7) ไดรับความรูเกี่ยวกับหลักการทํางานของระบบที่เปนแบบอัตโนมัติ ซ่ึงในโครงงานนี้ได
สรางวงจรที่เปนสวิตซอัตโนมัติในการควบคุมการจายแรงดันใหกับชุดวงจร GPS 
 8) ทําใหสามารถนําความรูทีไ่ดจากการศกึษามาทางทฤษฎีมาปฏิบัตแิละประยกุตใชงานจริง 
 9) ไดทํางานรวมกับผูอ่ืน 
 10) สามารถนําความรูที่ไดจากโครงงานมาประยุกตใชงานจริง 
 
9.2 ปญหาและอุปสรรค 
1) ไมมีความรูเกีย่วกับการใชงานชุดวงจร GPRS จึงทําใหตองใชเวลาในการศึกษาการใช
งานนาน ทําใหเสียเวลาในสวนนี้มาก 
2) ไมมีความชํานาญในการสั่งงานชุดไมโครคอนโทลเลอร ควบคุม ชุดวงจร GPS และ 










   ORG 0000H 
Start:   CLR EA  ; Disable All 
   CALL Delay_1Sec 
   CALL Initial_Serial 
   MOV A,#0FFH  
   MOV P0,A 
   CLR P0.0 
   CLR RI 
LOOP:   CLR P1.4 ;ON THE 1ST 
   MOV A,P0 
   RL A 
   MOV P0,A 
   MOV A,#0FFH    
   MOV P2,A     
   JNB P2.0,MAIN 
   CALL Delay_1Sec 
   JMP LOOP 
MAIN:   SETB P1.4 ;OFF THE 1ST 
   CLR P1.5 ;ON THE 2ND 
   CLR RI 
   CALL REC_GPS 
   MOV A,#0FFH  
   MOV P0,A 
   CLR P0.0 
   MOV A,P0 
 39
   RL A 
   MOV P0,A 
   CALL SEND_SMS 
   MOV A,P0 
   RL A 
   MOV P0,A    
   CALL DATA_STATUS 
   MOV A,P0 
   RL A 
   MOV P0,A    
   SETB P1.5 ;OFF THE 2ND 
   CALL DATA_TIME 
   MOV DPTR,#CHK_CODE_1 
   CALL Send_Command 
   JMP LOOP 
    
;######################## DATA GPS#################################### 
   
REC_GPS:  MOV R0,#90H 
   MOV R7,#60H 
   MOV R6,#60H 
   CLR RI 
REC:   JNB RI,$  ;receive data from GPS at 90H to E0H 
   MOV A,SBUF  
   MOV @R0,A 
   INC R0 
   CLR RI 
   DJNZ R7,REC 
   SETB RI  ;stop receive  
   MOV R0,#8FH 
CHK_1:  INC R0 
   MOV A,R6 
   DEC A 
 40
   MOV R6,A 
   JZ REC_GPS 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#'G',CHK_1 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#'G',CHK_1 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#'A',CHK_1 
   INC R0 
   INC R0 
   MOV A,R0 
   MOV R2,A    
   RET 
       
;#########################CHECK SMS ################################### 
   
SEND_SMS:  MOV DPTR,#CHK_CODE 
   CALL Send_Command 
   CALL DATA_N 
   MOV DPTR,#CHK_CODE_3 
   CALL Send_Command 
   CALL DATA_LAT 
   MOV DPTR,#CHK_CODE_5 
   CALL Send_Command 
   CALL DATA_E 
   MOV DPTR,#CHK_CODE_4 
   CALL Send_Command 
   CALL DATA_LONG 
   MOV DPTR,#CHK_CODE_6 
   CALL Send_Command 
   RET   
 41
CHK_CODE:  DB "at",0DH,0AH,00 
   DB "at",0DH,0AH,00 
   DB "at",0DH,0AH,00  
   DB "AT+CSMP=17,167",0DH,0AH,00 
   DB "AT+CMGF=1",0DH,0AH,00 
   DB "AT+CMGS=",22H,"0867263094",22H,0DH,0AH,00 
   DB 00 
CHK_CODE_1:  DB " UTC",0DH,0AH,1AH,00 
   DB 00 
CHK_CODE_3:  DB " ",00 
   DB 00 
CHK_CODE_4:  DB " ",00 
   DB 00    
CHK_CODE_5:  DB "",0DH,0AH,00 
   DB 00 
CHK_CODE_6:  DB "",0DH,0AH,00 
   DB 00    
      
;####################### COMMAND ################################  
     
Send_Command: CLR A 
   MOVC A,@A+DPTR 
   JZ _Send_X_Cmd  
   CALL SEND_TABLE 
   CALL DELAY_1SEC 
   JMP Send_Command 
_Send_X_Cmd:  RET    
      
;############################################################################## 
 
DATA_TIME:  MOV A,#0F0H 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
 42
DATA_NEXT:  MOV SBUF,A 
   JNB TI,$ 
   CLR TI 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#'.',DATA_NEXT 
   RET 
DATA_LAT:  MOV A,R2 
   ADD A,#21 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
DATA_NEXT8:  MOV SBUF,A 
   JNB TI,$ 
   CLR TI 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#',',DATA_NEXT8 
   RET 
DATA_LONG:  MOV A,R2 
   ADD A,#34 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
DATA_NEXT6:  MOV SBUF,A 
   JNB TI,$ 
   CLR TI 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#',',DATA_NEXT6 
   RET 
DATA_N:  MOV A,R2 
   ADD A,#11 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
 43
DATA_NEXT5:  MOV SBUF,A 
   JNB TI,$ 
   CLR TI 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#',',DATA_NEXT5 
   RET 
DATA_E:  MOV A,R2 
   ADD A,#23 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
    
DATA_NEXT4:  MOV SBUF,A 
   JNB TI,$ 
   CLR TI 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#',',DATA_NEXT4 
   RET 
DATA_STATUS: MOV A,R2 
   ADD A,#36 
   MOV R0,A 
   MOV A,@R0 
DATA_NEXT2:  MOV R4,A 
   INC R0 
   MOV A,@R0 
   CJNE A,#',',DATA_NEXT2 ;FILTER 
   MOV A,R4 
   CJNE A,#'0',FIX  ;CHECK 
   CALL NOFIX 
   RET 
    
;#########################CHECK SMS ###################################  
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FIX:   MOV R6,#07H 
   MOV R1,#0F0H ; DESTINATION ADDRESS 
   MOV A,R2 
   MOV R0,A  ; SOURCE ADDRESS 
AGAIN:  MOV A,@R0 
   MOV @R1,A 
   INC R0 
   INC R1 
   DJNZ R6,AGAIN 
   MOV DPTR,#d_FIX 
   CALL Send_Command 
   RET 
NOFIX:  MOV DPTR,#d_NOFIX 
   CALL Send_Command 
   RET 
d_FIX:   DB "GPS FIX",0DH,0AH,00  
   DB 00 
d_NOFIX:  DB "INVALID",0DH,0AH,00 
   DB 00 
        
;####################################################################### 
;============  Initial Serial Port   ============ 
Initial_Serial:  MOV      TMOD,#00100000B ; Time1 Mode2 
                 MOV      SCON,#01010000B   ; Mode1 Serial Port 
                 MOV     TH1,#0F6H ;4800Bps    
                  SETB   TR1             ; Start Timer1 
                  CLR RI 
   CLR TI 
   RET 
 
;=========  Send Data to Serial Port   ========= 
SEND_2HEX:  PUSH Acc  
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   SWAP A 
   CALL SEND_1HEX 
   POP Acc 
SEND_1HEX:  PUSH DPH 
   PUSH DPL 
   MOV DPTR,#HEXASC_TAB 
   ANL A,#0FH 
   MOVC A,@A+DPTR 
   POP DPL 
   POP DPH 
SEND_ASCII:  CLR     TI 
               MOV     SBUF,A 
               JNB     TI,$ 
               CLR     TI 
               RET 
HEXASC_TAB:  DB '0123456789ABCDEF' 
 
;=========  Send New Line Feed   ========= 
Send_NewLine:  MOV A,#0DH  
   CALL SEND_ASCII 
   MOV A,#0AH  
   CALL SEND_ASCII 
   RET 
 
;=========  Send Clear Screen  ========= 
Send_ClrScreen: MOV A,#0CH 
   CALL SEND_ASCII 
   RET 
 
;======  Send data Table to Serial Start at DPTR to '00H' ======= 
SEND_TABLE:  CLR A 
   MOVC A, @A+DPTR 
   INC DPTR 
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   JZ _X_Send_Table 
   CALL SEND_ASCII 





   
DELAY_8SEC:  CALL DELAY_8SEC 
DELAY_4SEC:  CALL DELAY_2SEC 
DELAY_2SEC:  CALL DELAY_1SEC 
DELAY_1SEC:  CALL DELAY_500M 
DELAY_500M:  CALL DELAY_250M 
DELAY_250M:  MOV R5,#5 
DELAY_50M:  MOV B,#200 
DELAY_250U:  MOV A,#128 
   DJNZ Acc,$ 
   DJNZ B,DELAY_250U 
   DJNZ R5,DELAY_50M 
   RET 
     
   END 
















ของตัวอักษร ตัวเลข และสญัลักษณพิเศษ 
 
รหัสควบคุม 
ฟงกชนั รหัสอักษร ความหมาย รหัสแอสกี 
Null NUL ไมมีการทํางาน 0 
Start of heading SOH เร่ิมหัวจดหมาย 1 
Start of text STX เร่ิมตนขอความ 2 
End of text ETX ส้ินสุดขอความ 3 
End of xmit EOT ส้ินสุดการสง 4 
Enquiry ENQ สอบถาม 5 
Acknowledgement ACK รับรู/ตอบสนอง 6 
Bell BEL กระดิ่ง 7 
Backspace BS ลบและถอยหลัง  8 
Horizental tab HT แท็ปทางแนวนอน  9 
Line feed LF เล่ือนบรรทัด 10 
Vertical tab VT แท็ปแนวตั้ง 11 
Form feed FF เล่ือนหนา 12 
Carriage return CR ขึ้นบรรทัดใหม 13 
Shift out SO เล่ือนออก 14 
Shift in SI เล่ือนเขา 15 
Data line escape DLE ออกจากบรรทดัขอมูล 16 
Devece control 1 DC1 รหัสควบคุมอุปกรณ 1 17 
Devece control 2 DC2 รหัสควบคุมอุปกรณ 2 18 
Devece control 3 DC3 รหัสควบคุมอุปกรณ 3 19 
Devece control 4 DC4 รหัสควบคุมอุปกรณ 4 20 
Non Acknowledgement NAK ไมรับรู/ไมตอบสนอง 21 
Synchronous idle SYN รหัสซิงโครนัส 22 
End of xmit block ETB ส้ินสุดการบล็อกขอมูล 23 
Cancel CAN ยกเลิก 24 
End of medium EM ส้ินสุดตําแหนงกึ่งกลาง 25 
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Substitute SUB รหัสแทน 26 
Escape ESC ออกจากการทาํงาน 27 
File separator FS แยกแฟมขอมลู 28 
Group separator GS แยกกลุมขอมูล 29 
Record separator RS แยกการบันทกึขอมูล 30 
Unit separator US แยกหนวยของขอมูล 31 
  
ตัวอักษรและสัญลักษณ 
อักขระ รหัสแอสกี  อักขระ รหัสแอสกี 
<space> 32  4 52 
! 33  5 53 
“ 34  6 54 
# 35  7 55 
$ 36  8 56 
% 37  9 57 
& 38  : 58 
‘ 39  ; 59 
( 40  < 60 
) 41  = 61 
* 42  > 62 
+ 43  ? 63 
’ 44  @ 64 
- 45  A 65 
. 46  B 66 
/ 47  C 67 
0 48  D 68 
1 49  E 69 
2 50  F 70 
3 51  G 71 
H 72  d 100 
I 73  e 101 
J 74  f 102 
K 75  g 103 
L 76  h 104 
M 77  i 105 
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N 78  j 106 
O 79  k 107 
P 80  l 108 
Q 81  m  109 
R 82  n  110 
S 83  o 111 
T 84  p 112 
U 85  q 113 
V 86  R 114 
W 87  S 115 
X 88  T 116 
Y 89  U 117 
Z 90  V 118 
[ 91  W 119 
\ 92  X 120 
] 93  Y 121 
^ 94  Z 122 
_ 95  { 123 
 96  | 124 
a 97  } 125 
b 98  ~ 126 
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